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(54) Einparkvorrichtung f Or ein Kraftf ahrzeug 

(57) Zum Einparken in eine ParMucke wird eine 
Parkvorrichtung vorgeschlagen, die insbesondere beim 
ruckwartigen Einparken nur einen Teilweg des gesam- 
ten Einparkvorgangs durch Ausgabe von Fahrt- und 
Lenkanweisungen unterstutzt. Insbesondere wird nur 
der 1. Teilweg von einem berechneten Bezugspunkt 
ausgehend unterstutzt. Danach fahrt der Fahrer das 


Fahrzeug selbstandig in die ParMucke, bis das Fahr- 
zeug die gewQnschte Endposttion erreicht hat Auf 
diese Weise kCnnen vorteilhaft Eirrflusse durch unter- 
schiediiche Lenkradien, Reifendruck oder Abrieb aus- 
geglichen werden, so daB dennoch der Einparkvorgang 
erleichtert wird. 
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BeschreSbung 

Stand der Technik 

Die Erfindung geht von einer Einparkvorrichtung 
nach der Gattung des Hauptanspruchs aus. Aus der DE 
38 13 083 A1 ist schon eine automatische Einparkvor- 
richtung fur ein Kraftfahrzeug bekannt, bei der bei- 
spielsweise beim parallelen Einparken beim 
Ruckwartsfahren des Fahrzeuges so lange Lenkanwei- 
sungen an den Fahrer ausgegeben werden, bis das 
Fahrzeug seine endgultige Position in der ParWucke 
erreicht hat. Die Steuerung berechnet fur den Einpark- 
vorgang als Fahrtweg KreisbOgen, wobei zu Beginn des 
Einparkens das Lenkrad entweder links bzw. rechts bis 
zum Anschlag gedreht werden, um einen minimalen 
Wendekreis zu erhalten. In der Praxis hat sich jedoch 
gezeigt, daB dieses Verfahren nicht immer zufrieden- 
stellend anwendbar ist, da die realen Wenderadien 
nicht bekannt sind. Hinzu kommen Toleranzen bedingt 
durch Reifendruck, Reifenabnutzung, fehlerhafte Spu- 
reinstellungen. Selbst innerhalb einer Serie eines Fahr- 
zeugtyps sind die Toleranzen der Wenderadien so groB, 
daB fur einen vorgegebenen Lenkwinkel der Fahrweg 
so ungenau berechnet wird. daB das Einparkergebnis 
nicht immer zufriedenstelle^d ist. 

Vorteile der Erfindung 

Die erf indungsgemaBe Einparkvorrichtung mit den 
kennzeichnenden Merkmalen des Hauptanspruchs hat 
demgegenuber den Vorteil, daB der Einparkvorgang 
unabhangig von den unterschiedlichen Wendekreisen 
bzw. Lenkradien, Oder den Fertigungstoleranzen inner- 
halb einer Fahrzeugserie zuveriassig durchgefuhrt wer- 
den kann. Da fur ein erfolgreiches Einparken der 
Beginn des Zurucksetzens entlang des Fahrtweges auf 
dem 1 . Kreisbogen entscheidend ist, genugt es, wenn 
die Einparkvorrichtung den Fahrer nur bis zu diesem 
Teilweg unterstutzt. Wenn der Fahrer diesen Teilweg 
erlolgreich abgefahren ist, kann er selbstandig ohne 
groBe MGhen den Einparkvorgang auch ohne Unter- 
stutzung durch die Einparkvorrichtung zu Ende fuhren. 
Fahrzeugtoleranzen werden dabei in einfacher Weise 
durch einen kurzeren oder langeren Kreisbogen vom 
Fahrer korrigiert. UnnStige Rangierversuche bei miB- 
glucktem Ansatz des Einparkvorgangs werden dadurch 
vorteilhaft vermieden. 

Durch die in den abhangigen Anspruchen aufge- 
fuhrten MaBnahmen sind vorteilhafte Weiterbildungen 
und Verbesserungen der im Hauptanspruch angegebe- 
nen Einparkvorrichtung mdglich. Da der 1 . Teilweg beim 
Ruckwartsfahren in eine ParWucke von der Einparkvor- 
richtung sehr genau berechnet werden kann. kann ein 
zuveriassiger Zeitpunkt ausgegeben werden. an dem 
der Fahrer das Lenkrad in die Gegenrichtung zu drehen 
hat. Vorteilhaft wird dabei vermieden, daB sich das ein- 
parkende Fahrzeug beispielsweise zu weit der Bord- 


steinkante oder anderen Fahrzeugen nahert, die die 
ParWQcke begrenzen. 

Um auch relativ Weine ParWucken nutzen zu kOn- 
nen, ist beim ZurOcksetzen ein Vollausschlag des Lenk- 
5 rades erforderlich, so daB das Fahrzeug die ParWucke 
auf einem mCglichst engen Kreisbogen ansteuert. Die 
LAnge des Kreisbogens ( segments) ist eine Funktion 
des Abstandes von dem parkenden Kraftfahrzeug und 
des Fahrzeuginnenradiuses unter der Nebenbedin- 
10 gung. daB die hintere auBere Ecke des vorderen Fahr- 
zeugs umfahren wird. 

Um dem Fahrer des Fahrzeugs das Ende des Teil- 
weges zu verdeutlichen, wird vorzugsweise ein opti- 
sches oder aktustisches Signal ausgegeben. 
is Da der Fahrer beim ZurOckfahren nicht immer die 
voile Ubersicht hat, wird vorteilhaft ein aktueller Min- 
destabstand zum nachstliegenden Hindernis ausgege- 
ben. 

Eine besonders gOnstige Losung ist, wenn bereits 
20 vorhandene Fahrzeugeinrichtungen, beispielsweise 
eine bereits in das Fahrzeug eingebaute AbstandsmeB- 
einrichtung verwendet wird. Diese AbstandsmeBein- 
richtung besitzt bereits alle erforderlichen Sensoren und 
Anzeigen und kann mit einem einfachen Programm fur 
25 die Unterstutzung des Einparkens erweitert werden, so 
daB aufwendige Installationsarbeiten entfallen. Dieses 
Programm wird vorteilhaft in einem Modulbaustein 
gespeichert. so daB das bereits vorhandene Steuerge- 
rat auf einfache Weise kostengunstig enweiterbar ist. 


30 


Zeichnung 


Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung ist in der 
Zeichnung dargestellt und in der Beschreibung naher 
35 eriautert. Es zeigen 

Figur 1 ein Blockschaltbild, 
Figur 2 und 3 zeigen ein Diagramm mit einem 
bekannten und einem erfindungsgemaBen Ein- 
40 parkvorgang und 

Rgur 4 zeigt ein FluBdiagramm. 

Beschreibung des Ausfuhrungsbeispiels 

45 Rgur 1 zeigt eine Steuerung 1 , die einen Mikrocom- 
puter mit mehreren Eingangs- und Ausgangsports auf- 
weist. Des weiteren ist ein Speicher vorgesehen, in dem 
ein entsprechendes Steuerprogramm abgelegt ist. Die 
Steuerung 1 kann Teil eines bestehenden Abstands- 

so meBsystems, bzw. einer EinparkhiHe, sein, die mit ent- 
sprechenden Bewegungs- und Abstandssensoren 2, 3 
ausgerustet ist. Bei einem derartigen vorhandenen 
Gerat kann mit Hilfe eines Modulbausteins 9, in dem ein 
entsprechendes Steuerprogramm beispielsweise 

55 gemaB der Figur 4 abgelegt ist, zur erfindungsgemaBen 
Vorrichtung ausgebaut werden. 

An die Eingange der Steuerung 1 ist wenigstens ein 
Bewegungssensor 2 angeschlossen. Der Bewegungs- 
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sensor 1st beispielsweise als Radsensor Oder Tachoge- 
ber ausgebildet und miBt die zurOckgelegte Wegstrecke 
des Kraftfahrzeugs. Deswetteren sind Abstartdssenso- 
ren 3 vorgesehen, die an geeigneten Stellen, vorzugs- 
weise vorne, hinten und an der Selte des Fahrzeugs 
angeordnet sind. Optional ist vorgesehen, an einen Ein- 
gang der Steuerung 1 einen Winkelsensor 4 anzu- 
schlieBen, mit dem der Lenkwinkel Oder der Fahrwinkel 
des Kraftfahrzeugs uberwacht werden kann. Das hat 
den Vorteil. daB die Ausgabe des Fahrtweges in Abhan- 
gigkert von der Stellung des Lenkrades, bzw. der Rdder, 
erfolgen kann und beliebige Lenkeinschiage vorgege- 
ben werden kdnnen. Zur Aktivierung der Vorrichtung 
sind Bedienelemerrte 6 vorgesehen, so daB neben 
einer Aktivierungstaste 8 noch ein Schalter 7 vorgese- 
hen ist, mit dem ein Parkmodus, beispielsweise Einpar- 
ken seitlich links, seitlich rechts, schrdg bzw. 
rechtwinklig zur Fahrbahn vorgewahlt werden kann. Die 
einzelnen Einrichtungen sind im weserrtlichen aus der 
DE 38 13 083 A1 bekannt und mussen daher im einzel- 
nen nicht naher eriautert werden. 

Anhand der Figur 2 wind zundchst eriautert, wie der 
Einparkvorgang beim bekannten Stand der Technik 
durchgefuhrt wird. Nachdem die Einparkvorrichtung 
aktiviert wurde, messen am Fahrzeug angeordnete 
Abstandssensoren 3 wdhrend der Vorberfahrt die Lange 
einer Parklucke aus. Wird eine ausreichend groBe Park- 
lucke gefunden, dann wird dem Fahrer des Fahrzeugs 
ein Stopsignat ausgegeben. Des weiteren erfolgt ein 
Hinweis, zunachst etwa gerade bis zu einem Bezugs- 
punkt 11 zuruckzufahren. Der Bezugspunkt 11 wird 
dabei so berechnet, daB das Fahrzeug mit geringsten 
Wenderadius in die Parklucke einbiegen kann. Im Fade 
des parallelen Einparkens auf der rechten Seite wird bei 
Erreichen des Bezugspunktes 1 1 ausgegeben, daB der 
Fahrer das Lenkrad biszum Anschlag im Uhrzeigersinn 
nach rechts dreht und dann ruckw&rts weiterfahrt. Als 
Bezugspunkt fur das Fahrzeug wird vorteilhaft die Hin- 
terachse genommen und die Bahnkurve fur die Mitte 
des Fahrzeugs berechnet. Das Fahrzeug fahrt dann auf 
einem Kreissegment a ruckwarts bis es den Punkt 12 
erreicht. An dieser Stelle wird der Fahrer aufgefordert, 
das Lenkrad in Gegenrichtung zu drehen und auf dem 
Kreissegment b bis zu einem Punkt 13 weiterzufahren. 
Nach Erreichen des Punktes 13 fahrt das Kraftfahrzeug 
10 dann in Vorwartsrichtung bis zum Punkt 14, bis es 
seine endgultige Fahrzeugposition erreicht hat. Die in 
Figur 2 vorgegebenen Kreissegmente sind nicht maB- 
stablich bezetchnet, sondern sollen nur die wesentliche 
Fahrtrichttung wiedergeben. Die endgultige Position 
des Kraftfahrzeugs 10 wird dann, wie in Figur 2 (inks 
dargestellt ist erreicht. Die ideale Parkstellung ist 
erreicht. wenn ein gewisser Sicherheitsabstand s zum 
Hindernis 15, beispielsweise der Bordsteinkante. 
erreicht ist. 

Figur 3 zeigt dagegen den Ablaut des erfindungs- 
gemaBen Einparkvorganges. Dabei wird der Fahrer des 
Kraftfahrzeugs 10 lediglich auf dem Teilweg a vom 


Bezugspunkt 1 1 bis zum Punkt 12 gefuhrt. Im Punkt 12 
erfolgt dann eine optische und/oder eine akustische 
Ausgabe, etwa mit der Anweisung, daB das Lenkrad in 
entgegengesetzte Richtung zu drehen ist und daB keine 

5 weitere UnterstOtzung durch die Einparkvorrichtung 
erfolgt. Der Fahrer tahrt dann unabhangig von der Ein- 
parkvorrichtung entlang der gestrichelten Linie b bis 
zum Punkt 13, den er selbst beispielsweise durch Able- 
sen der von den Abstandssensoren 3 gemessenen 

w Abstanden s zu einem nachstliegenden Hindernis fahrt. 
Nach Erreichen des Punktes 13 fahrt der Fahrer das 
Fahrzeug 10 in Vorwartsrichtung, bis es seine Endposi- 
tion erreicht, wie sie auch schon zu Figur 2 beschrieben 
wurde, falls es notwendig ist. 

75 In weiterer Ausgestattung der Erfindung ist vorge- 
sehen, daB bei beliebigen Lenkwinkel eingeparkt wer- 
den kann, da der Fahrtweg nach dem tatsachlichen 
Lenk- bzw. Fahrtwinkel berechnet wird. Erforderlich ist 
hierbei ein Winkelsensor 4, wie er beispielsweise durch 

20 das Dtfferenzsignal von 2 Radsensoren einer Achse 
gegeben ist. 

Selbstverstandlich kann bei einer ausreichend gro- 
Ben Parklucke auf das Vorwartsfahren verzichtet wer- 
den, wenn der Fahrer des Kraftfahrzeugs 10 schon 

25 beim RQckwartsfahren die richtige Position zum Hinder- 
nis 15 erreicht hat. 

Anhand des FluBdiagramms der Figur 4 wird der 
Ablauf der UnterstOtzung fQr den Einparkvorgang naher 
eriautert. Wiebereitszu Rgur 1 eriautert wurde, enthait 

30 die Steuerung im weserrtlichen ein Programm, mit dem 
der Fahrtweg berechnet und die Lenkanweisungen 
bestimmt werden. Dieses Programm kann in weiterer 
Ausgestattung der Erfindung als Modulbaustein 9 in 
eine bereits vorhandene Steuerung fur die Abstands- 

35 messung beim Einparken verwendet werden. 

Der Funktionsablauf dieses Programms ist nun wie 
fblgt Wird in Position 31 ein Einparken des Fahrzeugs 
10 gewunscht. dann wird mit der Aktivierungstaste 8 die 
Suche nach einer geeigneten Parklucke inrtialisiert. 

40 Alternate ist vorgesehen, daB die Einparkvorrichtung 
kontinuierlich eine Parklucke sucht, aber nur auf Anfor- 
derung die nachste ParklQcke ausgibt. Dieses hat den 
Vorteil, daB in jedem Fall, auch wenn der Fahrer die 
Initialisierung vergessen hatte, sofort eine ParkmSglich- 

45 kert angeboten bekommt. 

Nach dem Initialisieren erfolgt in Position 32 die 
Abfrage, mit welchem Parkmodus eingeparkt werden 
soil. Wird ein Parkmodus gemaB der Figur 3 gewunscht, 
dann erfolgt mit Hilfe des Schalters 7 die ParWucken- 

50 auswahl. Die ParWuckenauswahl 7 kann dabei als 
Wippe Oder Joystick Oder mit der Aktivierungstaste 8 
kombiniert derart ausgebildet sein. daB fur die verschie- 
denen Bewegungsrichtungen dieses Schalters 7 ein 
bestimmt er Parkmodus anwahlbar ist (Position 33). In 

55 Position 33 sucht nun die Einparkvorrichtung eine 
geeignete Parklucke, die entsprechend den Fahrzeug- 
abmessungen und des Fahrzeugtyps eine bestimmte 
Mindestiange aufweisen muB. Ist im VorbeHahren eine 
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derartige Lucke gefunden, dann gibtdie Einparkvorrich- 
tung einen Stop-Befehl aus mit dem Hinweis, jetzt lang- 
sam zuruckzufahren. Da die Einparkvorrichtung 
aufgrund der Signale des Bewegungssensors 2 stets 
die genaue Position des Fahrzeugs 10 in Relation zur 5 
ParWucke kennt, berechnet sie nun einen fiktiven 
Bezugspunkt 11. In Position 35 wird bei Erreichen die- 
ses Bezugspunktes 11 auf der Ausgabe 5 akustisch 
und/oder optisch ausgegeben, daB der Fahrer das 
Lenkrad vorzugsweise bis zum Vollanschlag nach 10 
rechts drehen soil. Die Berechnung des Fahrweges 
erfolgt dabei vorzugsweise in der Art, daB bei vollem 
Lenkausschlag der Teilweg a ein Kreissegment, bei- 
spielsweise einen Viertelkreis bildet, wobei die L&nge 
des Kreissegments unter BerOcksichtigung des 15 
Abstands vom Hindernis und des Fahrzeugradius 
berechnet wird, wobei die Nebenbedingung erfOllt sein 
muB, daB die hintere Fahrzeugecke E1 des vorderen 
parkenden Fahrzeugs umfahren wird. Wird dagegen 
kein voller Lenkeinschlag durchgefuhrt, dann berechnet 20 
die Steuerung 1 gemaB Position 36 anhand der vom 
Bewegungssenor 2, den Abstandssensoren 3 und 
gegebenenfalls vom Winkelsensor 4 gemessenen 
Daten einen neuen Fahrweg a sowie einen zugehdrigen 
Punkt 12, der das Ende des unterstutzten Einparkens 2 s 
wiedergibt. In Position 37 wird dann uberpruft, ob der 
Endpunkt 12 erreicht wurde. 1st das nicht der Fall, 
erfolgt die Fahrtwegmessung wie zuvor in Position 36 
beschrieben wurde. Wurde der Punkt 12 gemaB der 
Position 37 erreicht, dann erfolgt in Position 38 die Aus- 30 
gabe. daB der Fahrer vorzugsweise einen vollen Lenk- 
ausschlag in Gegenrichtung durchfuhren soli und den 
Parkvorgang nunmehr in eigener Regie durchfuhren 
kann. Dieser gestrichelt dargestellte Teilweg b bis zum 
Punkt 13 ist in der Praxis leicht zu erreichen, da das 35 
Fahrzeug durch die gestutzte Fuhrung auf dem Teilweg 
a schon eine optimale Position in Relation zu verfOgba- 
ren ParWQcke eingenommen hat. Ein unnOtiges Hin- 
und Herrangieren ist nicht mehr erforderlich. 

40 

PatentansprOche 

1 . Einparkvorrichtung fur ein Kraftfahrzeug, mit einem 
Bewegungssensor. mit wenigstens einem 
Abstandssensor, mit einer Steuerung und mit einer 45 
Ausgabe fur Fahrtanweisungen, wobei die Steue- 
rung Kreissegmente fur den mOglichen Fahrtweg 
des Kraftfahrzeugs in eine ParWucke berechnet und 
entsprechende Fahrt- und Lenkanweisungen 
optisch und/oder akustisch an den Fahrer des so 
Kraftfahrzeugs ausgibt. dadurch gekennzeichnet. 
daB die Steuerung (1) ausgebildet ist, fur einen 
ruckwartigen Einparkvorgang die Fahrt- und Lenk- 
anweisungen nur fur einen Teilweg (a) des gesam- 
ten Einparkweges auszugeben. 55 

2. Einparkvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Fahrt- und Lenkanweisun- 


gen fur den Teilweg (a) solange ausgegeben wer- 
den, bis der Fahrer des Kraftfahrzeugs in die 
Gegenrichtung lenkt. 

3. Einparkvorrichtung nach Anspruch 1 Oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Teilweg (a) dem 
Fahrtweg nach dem ersten Lenkeinschlag errt- 
spricht. 

4. Einparkvorrichtung nach einem der vorherigen 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB bei vol- 
lem Lenkeinschlag die Lange des Teilwegs (a) eine 
Funktion des Abstands von dem parkenden Kraft- 
fahrzeug (mindestens dem vorderen Kraftfahrzeug 
Oder Hindernis) und des Fahrzeuginnenradius des 
eigenen Fahrzeugs ist und derart wahlbar ist, daB 
die hintere auBere Ecke (E1) des vorderen Fahr- 
zeugs umfahren wird. 

5. Einparkvorrichtung nach einem der vorherigen 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Steuerung (1) bei Erreichen des Endpunktes (12) 
des Teilweges (a) eine Lenkanweisung zum 
Gegenlenken in die Gegenrichtung ausgibt. 

6. Einparkvorrichtung nach einem der vorherigen 
Anspruche. dadurch gekennzeichnet, daB die 
Steuerung (1) wahrend des Einparkvorgangs den 
aktuellen Abstand (s) zu einem in der Umgebung 
des Kraftfahrzeugs (10) befindlichen Hindernis (15) 
ausgibt, dessen Abstand am geringsten ist. 

7. Einparkvorrichtung nach einem der vorherigen 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Steuerung (1) bei Erreichenm eines vorgegebenen 
Mindestabstands (s) zum Hindernis (15) ein opti- 
sches und/oder akustisches Warnsignal ausgibt. 

8. Einparkvorrichtung nach einem der vorherigen 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Steuerung (1) ein Teil einer bestehenden Einpark- 
hiffe eines Kraftfahrzeugs (10) ist, die durch ein 
Programm zur Ausgabe von Fahrt- und Lenkanwei- 
sungen erweiterbar ist. 

9. Einparkvorrichtung nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Programm in einem 
Modulbaustein (9) gespeichert ist. 

10. Einparkvorrichtung nach Anspruch 9, dadurch 
gekennzeichnet, daB in dem Modulbaustein (9) 
Daten fur unterschiedliche Einparkarten gespei- 
chert sind. 
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(54) Einparkvorrlchtung f Or ein Kraftfahrzeug 

(57) Zum Einparken in eine ParWucke wird eine 
Parkvorrichtung vorgeschlagen, die insbesondere beim 
ruckwartigen Einparken nur einen Teilweg des gesam- 
ten Einparkvorgangs durch Ausgabe von Fahrt- und 
Lenkanweisungen unterstutzt. Insbesondere wird nur 
der 1. Teilweg von einem berechneten Bezugspunkl 
ausgehend unterstutzt. Danach fahrt der Fahrer das 
Fahrzeug selbstandig in die ParWOcke, bis das Fahr- 
zeug die gewunschte Endposition erreicht hat. Auf 
diese Weise konnen vorteilhaft Einflusse durch unter- 
schiedliche Lenkradien. Reifendruck oder Abrieb aus- 
geglichen werden, sodaG dennoch der Einparkvorgang 
erleichtert wird. 
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D: in der Anmeldung angefuhrtes Dokument 
L : aus anderen Grunden angefuhrtes Dokument 
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UBER DIE EUROPAISCHE PATENT ANMELDUNG NR. EP 97 11 7383 
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